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@  Robot  pourvu  d'un  dispositif  de  marquage  de  produits. 

Dispositif  utilisé  pour  le  marquage  de  produits  divers 
et  notamment  pour  le  marquage  des  bobines  de  papier, 
comprenant  un  robot  industriel  à  déplacements  angulaires 
animant  au  bout  de  son  poignet  (24)  suivant  un  parcours 
grossier  programmé  au  moins  un  système  oeuvrant  (1),  un 
dispositif  de  guidage  (11)  qui  fournit  le  parcours  exact  dé- 
siré  pour  le  système  œuvrant  (1),  un  système  amortisseur 
(25)  disposé  entre  le  poignet  (24)  du  robot  et  le  système 
œuvrant  (1),  ce  système  amortisseur  (25)  compensant  les 
écarts  de  parcours  entre  le  parcours  programmé  et  le  par- 
cours  exact  désiré. 



La  présente  invention  concerne  le  t ra i tement   automatique  de 

produi t s .   Par  t r a i t ement   automatique  on  entend  une  ou  p lu s i eu r s   o p é r a -  
t ions  mécaniques  r é a l i s é e s   à  l ' a i d e   d'un  robot  i n d u s t r i e l   c ' e s t - à - d i r e  

un  d i s p o s i t i f   comportant  une  pa r t i e   proprement  mécanique  comprenant  une 
s t ruc tu re   mécanique  a r t i c u l é e   e t  u n   système  d ' a c t i o n n e u r s ,   une  p a r t i e  
informatique  comprenant  des  capteurs   s e n s i t i f s ,   un  système  de  t r a i t e -  

ment  de  l ' i n f o r m a t i o n   recevant   les  signaux  acquis  par  les  capteurs  e t  
donnant  des  ordres  aux  ac t ionneurs .   Plus  pa r t i cu l i è r emen t   l ' i n v e n t i o n  

concerne  un  d i s p o s i t i f   automatique  comprenant  un  robot  i n d u s t r i e l   et  un 
système  pour  t r a i t e r   un  produit   encore  désigné  par  système  o e u v r a n t .  

Le  robot  i n d u s t r i e l   est  un  d i s p o s i t i f   automatique  qui  est  de 

plus  en  plus  u t i l i s é   pour  e f f ec tue r   des  t r a i t emen t s   les  plus  divers  sur  
des  produits   t rès   v a r i é s .   Il   ex is te   d i f f é r e n t s   types  de  robots  i n d u s -  
t r i e l s   parmi  l e sque l s   les  robots  à  déplacements  angu la i res   sont  l e s  

plus  répandus.  Dans  le  cas  d'un  t r a i t e m e n t   d'un  produit   n é c e s s i t a n t   l e  
suivi  de  t r a j e c t o i r e s   déterminées ,   un  problème  rencontré   par  l ' u t i l i -  
sat ion  de  te ls   robots   i n d u s t r i e l s   à  déplacements  angu la i r e s   est  l e u r  

i m p o s s i b i l i t é   d 'oeuvrer   suivant  une  t r a j e c t o i r e   par fa i tement   d é f i n i e .  
En  e f f e t ,   le  robot  est  un  système  a r t i c u l é   et  son  poignet  décr i t   une 
succession  de  parcours  d ' au tan t   plus  cour ts   que  le  nombre  de  points  de 

programmation  est  élevé.   A  moins  de  programmer  une  i n f i n i t é   de  p o i n t s  
ce  qui  est  impensable,  la  t r a j e c t o i r e   du  poignet  du  robot  ne  peut  donc 
s ' e f f e c t u e r   de  façon  par fa i tement   d é f i n i e ,   et  notamment,  sauf  dans  des  

cas  p a r t i c u l i e r s ,   le  poignet  ne  peut  se  déplacer  d'une  manière  con t i nue  

para l lè lement   à  la  surface  à  oeuvrer.   Il  lui  est  encore  plus  d i f f i c i l e  

de  suivre  une  t r a j e c t o i r e   p a r a l l è l e   à  la  surface  à  oeuvrer,   en  r e s t a n t  

en  outre  à  une  d i s tance   constante   d'une  autre   surface  de  r é f é r e n c e .  
Un  des  objets   de  l ' i n v e n t i o n   est  un  d i s p o s i t i f   au tomat ique  

comprenant  un  robot  i n d u s t r i e l   à  déplacements  angu l a i r e s ,   au  moins  un 
système  oeuvrant,   ce  d i s p o s i t i f   u t i l i s a n t   la  forme  du  produit   à  t r a i t e r  



pour  fa i re   suivre  la  t r a j e c t o i r e   dés i rée   au  mystère  œ u v r a n t .  
Le  d i s p o s i t i f   automatique  selon  l ' i n v e n t i o n   comprend  un  robot  

i n d u s t r i e l   animant  au  bout  de  son  poignet  au  moins  un  système  oeuvran t ,  
l ' an ima t ion   s ' e f f e c t u a n t   suivant  un  parcours  grossier   programmé,  un 

d i s p o s i t i f   de  guidage  qui  fou rn i t   le  parcours  exact  pour  le  système 

oeuvrant,  un  système  amor t i s seur   disposé  entre  le  poignet  du  robot  i n -  

d u s t r i e l   et  le  système  oeuvrant ,   ce  système  amortisseur  compensant  l e s  

écarts   de  parcours  entre   le  parcours   programmé  et  le  parcours  d é s i r é .  

Suivant  une  r é a l i s a t i o n   du  d i s p o s i t i f ,   le  d i s p o s i t i f   de  g u i -  

dage  comprend  un  palpeur  qui  prend  appui  sur  au  moins  une  surface  du 

produit   à  t r a i t e r ,   ce  qui  donne  la  r é g u l a r i t é   désirée  pour  l e  t r a i t e -  

ment.  
Une  a p p l i c a t i o n   p a r t i c u l i è r e m e n t   i n t é r e s s a n t e   du  d i s p o s i t i f  

automatique  de  l ' i n v e n t i o n   est  son  u t i l i s a t i o n   pour  l ' i m p r e s s i o n   de 

produi ts   et  notamment  leur  marquage,  et  bien  que  l ' i n v e n t i o n   s ' a p p l i q u e  

à  des  t r a i t e m e n t s  a u t o m a t i q u e s   t rès   divers  sur  des  produits   t rès   v a -  

r i é s ,   par  soucis  de  s i m p l i f i c a t i o n   la  desc r ip t ion   suivante  se  r é f é r e r a  

e s sen t i e l l emen t   au  marquage  de  p rodu i t s   et  notamment  au  marquage  pa r  
je t s   d ' encre ,   a s soc ié   le  cas  échéant  à  un  autre   t r a i t e m e n t .  

' L e   marquage  par  j e t s   d ' encre   cons is te   à  p ro je te r   de  l ' e n c r e  

selon  des  séquences  données  à  p a r t i r   de  p lus ieurs   buses  a l ignées   pour 
former  des  points   d ' enc re   qui  d é f i n i s s e n t   des  ca rac tè res   d ' i m p r e s s i o n .  

Le  d i s p o s i t i f   automatique  selon  l ' i n v e n t i o n   comprend  a lors   un 
système  oeuvrant  qui  est  une  t ê t e   de  marquage  et  il  permet  le  marquage 
de  volumes  ou  p rodu i t s   entourés   par  des  surfaces  de  formes  très  v a r i é e s  

suscep t ib l e s   d ' ê t r e   imprimées  ou  p ré sen tan t   eux-mêmes  ces  sur faces ,   l e  

marquage  pouvant  ê t re   r é a l i s é   éventuel lement   en  p lus ieurs   emplacements 
or ien tés   différemment.   Outre  une  grande  souplesse  d ' u t i l i s a t i o n ,   ce 
d i s p o s i t i f   fourn i t   une  i n s c r i p t i o n   t rès   r é g u l i è r e .  

Dans  les  i n d u s t r i e s   p a p e t i è r e s ,   i l   est  d'usage  de  marquer  l e s  

bobines  de  papier  sur  la  t ranche  et  le  roule.   Le  d i s p o s i t i f   de  l ' i n v e n -  

tion  équipé  d'une  t ê t e   de  marquage  permet  une  t e l l e   impression  en  p l u -  
s ieurs   emplacements,  et  ceci  de  façon  automatique.   Ainsi  i l   permet  l e  

marquage  sur  la  t r anche ,   en  prenant  appui  sur  e l l e ,   l ' i n s c r i p t i o n   pou- 
vant  s ' e f f e c t u e r   avantageusement  suivant   des  arcs  de  cercle  centrés  sur  
l ' axe   de  l a  b o b i n e .   Ceci  est  avantageux  car  les  i nd ica t ions   a p p o r t é e s  

par  le  marquage  de  la  bobine  peuvent  subs i s t e r   jusqu'au  bout  du  d é v i d a -  

ge  de  la  b o b i n e .  

Il  permet  aussi   le  marquage  sur  le  roule  paral lè lement   à  l a  



tranche,  en  prenent  appui  simultanément  sur  deux  surfaces  de la  bob ine ,  
à  savoir  le  roule  et  la  t r a n c h e .  

Avantageusement,  on  peut  assoc ie r   à  la  tête  de  marquage  un 
second  système  oeuvrant ,   par  exemple  un  système  de  pose  d ' é t i q u e t t e s .  

On  peut  encore  lui  a s soc ie r   un  système  qui  u t i l i s e   des  r e p è -  

res  ident iques   pour  leur  pos i t ionnement .   Ainsi  on  peut  a s soc ie r   à  l a  

tête  de  marquage  montée  sur  son  système  amor t i sseur ,   un  système  de  pose 
de  bouchons.  Il  est  en  ef fe t   d 'usage  d ' i n t r o d u i r e   un  bouchon  qui  peu t  
être  en  fa i t   une  couronne,  de  chaque  côté  dans  le  mandrin  de  la  bob ine  

de  papier  afin  d 'augmenter  la  r é s i s t a n c e   à  l a  d é f o r m a t i o n   de  c e t t e  

de rn i è r e .  La   pose  du  bouchon  s ' e f f e c t u e   alors  avantageusement  au  même 

poste  de  t ra i t ement   de  la  bobine  de  papier  que  celui   du  marquage,  e t  

sui te   à  un  repérage  du  centre  de  la  bobine,  ce  repérage  étant   u t i l i s é  

par  a i l l e u r s   pour  le  marquage  sur  la  t r a n c h e .  

Des  exemples  de  r é a l i s a t i o n   du  d i s p o s i t i f   selon  l ' i n v e n t i o n ,  

adapté  pour  un  t e l   marquage  de  bobines  de  papier ,   seront  déc r i t s   par  l a  

suite  en  ré fé rence   aux  f i g u r e s .  
La  f i g u r e  1   r e p r é s e n t e   un  système  de  marquage  et  son  montage 

au  bout  du  poignet  d'un  robot  dans  une  r é a l i s a t i o n   d'un  d i s p o s i t i f  
selon  l ' i n v e n t i o n ,   selon  une  vue  en  é l éva t ion   pa r t i e l l emen t   coupée.  

La  f igure   2  r e p r é s e n t e   la  même  pa r t i e   du  d i s p o s i t i f   mais  dans 

une  vue  de  f a c e .  

La  f igure   3  r e p r é s e n t e   ce t t e   même  pa r t i e   en  vue  de  côté  p a r -  
t ie l lement   coupée.  

La  f igure  4  r e p r é s e n t e   un  système  de  marquage  associé   à  un 
système  de  pose  de  bouchons  selon  une  vue  en  é léva t ion   p a r t i e l l e m e n t  
coupée. 

La  f igure   5  r e p r é s e n t e   pa r t i e l l emen t   le  système  de  marquage 
et  de  pose  du  bouchon  de  la  f igure   4  dans  une  vue  de  c ô t é .  

Sur  l e s   f igures   1,  2  et  3,  le  système  de  marquage  1  r e p r é -  
senté  en  pos i t ion   de  t r a v a i l   pour  le  marquage  du  roule  2  d'une  bob ine  
de  papier  3  comprend  un  ca isson  4  muni  sur  sa  face  i n f é r i e u r e   5  d ' u n e  

longue  fente  c en t r a l e   6  s ' é t e n d a n t   sur  l ' e s s e n t i e l   de  sa  longueur,   dans 

laquel le   sont  a l ignées   des  buses  7  pour  l ' impres s ion   par  jets   d ' e n c r e .  

Ces  buses,  au  nombre  d'une  s o i x a n t a i n e ,   disposées  par  groupes  8a,  8b, 

8c,  e t c . . . ,   séparés  par  des  espaces  correspondants  aux  i n t e r l i g n e s ,  

chaque  groupe  é tant   s u s c e p t i b l e   de  former  un  carac tè re   d ' i n s c r i p t i o n ,  

sont  maintenues  dans  la  fente  et  en  même  temps  protégées  par  un  p r o f i l é  
9  fixé  au  caisson.   Chaque  buse  est  r e l i é e   à une  réserve  d 'encre   par  des  



t u y a u t e r i e s   non  r e p r é s e n t é e s .   Son  a l imen ta t i on   est  commandée  par  une 
é lec t rovanne   elle-même  commandée  par  un  micro-processeur   non  r e p r é s e n -  
t é s .  

Montées  aux  quatre  coins  de  la  face  i n f é r i e u r e   du  c a i s s o n ,  
entourant   la  fen te ,   des  b i l l e s   de  roulement  10  servent  de  point  de  t o u -  
che  sur  la  surface  à  marquer.  Ces  quatre  b i l l e s   forment  un  palpeur  e t  
font  p a r t i e   du  d i s p o s i t i f   de  guidage  11  pour  le  système  de  marquage ;  
e l l es   main t iennent   a ins i   le  système  de  marquage  et  notamment  les  buses 

à  la  d i s t ance   dés i rée   et  constante   de  la  surface  à  marquer.  
Un  bras  12,  monté  à  une  ext rémité   13  du  caisson  4  porte  deux 

p a l i e r s   14,  15  t r a v e r s é s   par  deux  t i ges   16,  17  terminées  chacune  par  
une  r o u l e t t e   18,  19.  Une  e n t r e t o i s e   20  r e l i a n t   les  deux  t iges  16,  17 

est  montée  au  bout  de  la  t ige   21  d'un  vér in   pneumatique  22.  Cet  ensem- 
ble  de  même  que  les  quatre  b i l l e s   c i t ées   c i -dessus   font  par t i e   du  d i s -  

p o s i t i f   de  guidage  11.  Avec  le  montage  déc r i t   précédemment,  l e s  

r o u l e t t e s   18,  19  peuvent  prendre  deux  p o s i t i o n s  :  

-  une  p o s i t i o n   de  repos  qui  correspond  à  une  r é t r a c t a t i o n   de  la  t ige  21 

du  vér in   22,  l e s  r o u l e t t e s   é tant   a lors   en  a r r i è r e   du  plan  de  touche  
T  dé f in i   par  l ' e x t r é m i t é   d e s  4  b i l l e s   du  p a l p e u r ,  

u n e   p o s i t i o n   de  t r a v a i l   correspondant   au  bout  de  la  course  de  s o r t i e  

de  la  t ige   21  du  vérin  22,  les  r o u l e t t e s   18,  19  étant  a lors   en  avan t  
du  plan  de  touche  T  dé f in i   précédemment.  Dans  cet te   pos i t ion   de 

t r a v a i l ,   les  deux  r o u l e t t e s   sont  app l iquées   contre  la  tranche  23  de 

la  bobine  de  papier   3  comme  indiqué  par  la  su i t e ,   a lors   que  les  4 

b i l l e s   du  palpeur  sont  appl iquées   sur  le  roule  2  de  la  bob ine .  

La  l i a i s o n   entre  le  poignet  24  du  robot  i n d u s t r i e l   et  le  s y s -  
tème  de  marquage  est  assurée  par  un  système  amort isseur   25.  Ce  système 

comprend ,  montés  de  façon  r ig ide   sur  chacune  des  deux  faces  l a t é r a l e s  

28  du  ca i s son ,   deux  p a l i e r s   26,  27  qui  por ten t   deux  t iges   l o n g i t u d i n a -  
les  29,  30,  c ' e s t - à - d i r e   p a r a l l è l e s   à  l ' axe   de  la  fente  6.  Sur  ces  deux 

t iges   est  monté  un  ensemble  coul i sseau   31  comprenant  une  plaque  32  mu- 
nie  de  quatre  o e i l l e t s   33,  34,  35,  36.  Entre  les  o e i l l e t s   et  les  pa -  
l i e r s   26,  27  est  disposé  un  système  à  débattement  é las t ique   tel   des 
ronde l l e s   é l a s t i q u e s   37.  Ce  système  a u t o r i s e   un  débattement  l o n g i t u d i -  
nal  de  l ' ensemble   coul i sseau   le  long  des  t iges   29,  30.  Le  c o u l i s s e a u  

comporte  aussi   un  arbre  38  p e r p e n d i c u l a i r e   à  la  plaque  32  et  qui  p o r t e  
ce t te   dern iè re   à  son  extrémité  par  l ' i n t e r m é d i a i r e   d'un  roulement  à 

b i l l e s   sphérique  39  permettant   un  mouvement  d ' o s c i l l a t i o n   de  la  p laque 
32  par  rapport   à  l ' a r b r e   38.  Sur  cet  arbre   38  est  également  monté  un 



ensemble  de  guidage  40  comprenant  un  disque  41  perce  de  trous  pour  l e  

passage  de  p l u s i e u r s   t iges  guide  42,  par  exemple  3,  p a r a l l è l e s   à 

l ' a rb re   38  et  un  tambour  43  portant   ces  t iges  guide.  Un  autre   système  à 

débattement  é l a s t i q u e   formé  également  de  rondel les   é l a s t i q u e s   44  en tou -  

re  l ' a r b r e   38  entre   le  d isque 41  et  le  tambour  43.  Le  tambour  43  e s t  
fixé  en  t r a n s l a t i o n   par  rapport   à  l ' a r b r e   38  a lors   que  le  disque  peut  

bouger  le  long  de  c e l u i - c i ,   ce  mouvement  étant  l imi té   d'un  côté  par  une 

butée  45  montée  sur  un  épaulement  46  de  l ' a r b r e   38  et  de  l ' a u t r e   par  
l ' é l a s t i c i t é   d e s  r o n d e l l e s   44.  Le  disque  41  et  la  plaque  32  sont  r e l i é s  

par  un  système  é l a s t i q u e   en  to rs ion   formé  de  t r o i s   c y l i n d r e s - b l o c s   47, 

qui  l imi te   le  débattement  c i r c u l a i r e   de  la  plaque  32  par  rapport  à 

l ' a r b r e   38.  L ' e x t r é m i t é   48  de  l ' a r b r e   38  est  montée  c o u l i s s a n t e   dans 

une  fenêt re   49  d 'une  s t r u c t u r e   50  portée  par  le  poignet  24  du  r o b o t .  

Ce  système  de  montage  assure  au  système  de  marquage  p l u s i e u r s  
débattements  :  
 u n   p r e m i e r  d é b a t t e m e n t   l i n é a i r e   dans  le  sens  l o n g i t u d i n a l ,   le  l o n g  

des  t iges   29  et  30,  c ' e s t - à - d i r e   p a r a l l è l e   à  la  fente   portant  l e s  

buses,  du  aux  r o n d e l l e s   é l a s t i q u e s   37, 

-  un  deuxième  débattement  l i n é a i r e   le  long  de  l ' a r b r e   38,  pe rpend icu -  

l a i r e  a u  p r e m i e r ,  e t  à   la   surface  a  marquer,  du  aux  r o n d e l l e s   é l a s t i -  

ques  4 4 .  
Ces  deux  débat tements   pouvant  avoir  des  ampli tudes  de  p l u s i e u r s   c e n t i -  

mè t res .  

- deux  débat tements   c i r c u l a i r e s   (ou  de  tors ion)   dus  aux  c y l i n d r e s - b l o c s  
47  et  a u x  r o n d e l l e s   é l a s t i q u e s .  

La  s t r u c t u r e   portée  par  le  poignet  du  robot  est  munie  de  deux 

i n t e r r u p t e u r s   de  p o s i t i o n   de  fin  de  course,  n o n  r e p r é s e n t é s ,   dont  l e s  

signaux  sont  t r ansmis   à  l ' équipement   de  commande  du  r o b o t .  

Le  robot  i n d u s t r i e l   non  représen té   sur  les  f igures   est  par  
exemple  un  robot   i n d u s t r i e l   du  type  IRB  60,  à  6  axes,  commercialisé  par  
la  société  ASEA.  Ce  robot  comprend  de  façon  connue  un  équipement  de 

commande  basé  sur  la  technique  des  m i c r o - o r d i n a t e u r s .  
Les  f i gu re s   4  et  5  r ep résen ten t   un  d i s p o s i t i f   muni  d'un  s y s -  

tème  de  marquage  pour  les  bobines  de  papier ,   a ssoc ié   à  un  système  de 

pose  de  bouchons  dans  les  mandrins  des  bobines  de  p a p i e r .  
La  t ê t e   de  marquage  51  et  le  système  amor t i s seur   52  sur  l e -  

quel  e l l e  e s t   montée  ont  des  s t r uc tu re s   équ iva len tes   à  c e l l e s   d é c r i t e s  

en  référence   aux  f igu res   1,  2  et  3.  Dans  cet te   r é a l i s a t i o n ,   les  p a l i e r s  

53,  54  sont  avantageusement  montés  sur  la  face  55  de  la  t ê t e   de  marqua- 



opposée  à  l a   face  In fé r i eu re   56  nunie  des  buses  de  marquage  ce  qui 
réduit   l 'encombrement  du  système  à  oeuvrer.  Le  d i s p o s i t i f   de  guidage-  57 

comprend  également  des  b i l l e s   de  roulement  58  disposées  sur  la  face  i n -  

f é r i eu re   56  de  la  boi te   de  marquage  et  un  ensemble  de  deux  r o u l e t t e s  

escamotables  59  ac t ionnées   par  un  vérin  60  qui  au  cours  du  marquage  du 

roule,   s ' a p p u i e n t   sur  la  tranche  de  la  bob ine .  

Le  d i s p o s i t i f   comprend  monté  sur  la  s t ruc tu re   61  porté  par  l e  

poignet  62  du  robot ,   un  système  63  pour  la  pose  des  bouchons.  Ce  s y s t è -  

me  comporte  un  nez  de  prise  64  de  bouchon  autour  duquel  est  monté, 

maintenu  à  l ' a i d e   d'une  bague  65  et  d'un  écrou  66,  une  membrane  é l a s t i -  

que  67  gonf l ab le   par  de  l ' a i r   a r r i van t   par  un  tuyau  non  représenté   en 
communication  avec  une  é lec t rovanne ,   branché  à  l ' e n t r é e   101  de  condu i t s  

68.  Le  nez  est  muni  d'un  i n se r t   69  présentant   une  surface  sphérique  70 

sur  l a q u e l l e   peut  p ivoter   un  embout  71  de  t ige .   Entre  l 'embout  71  et  l e  

nez  64  sont  d isposés   des  cy l indres   blocs  72.  L'embout  est  vissé  sur  une 

t ige  73  p lacée   dans  un  cyl indre   74,  entouré  lui  même  d'un  c o n t r e -  

cyl indre  75.  Le  c o n t r e - c y l i n d r e   est  monté  vissé  sur  une  p la t ine   76 

fixée  au  bout  de  l a  s t r u c t u r e   61  portée  par  le  poignet  62  du  robot.   En- 

tre  le  cy l ind re   74  et  le  con t r e - cy l i nd re   75  est  placé  un  premier  r e s -  
sort  77  à  boudin  en  appui  sur  le  fond  78  du  c o n t r e - c y l i n d r e   et  sur  l a  
base  79  du  c y l i n d r e .   Un  second  r e s so r t   80  à  boudin  est  disposé  dans  l e  

cyl indre   74  ent re   la  t ige   73  et  une  bague  81  fixée  sur  le  cyl indre .   Un 

con t re -éc rou   82  maint ien   f ixé  la  t ige  73  dans  l 'embout  71.  Deux  gous-  
sets  83,  84  f ixés   sur  la  p l a t ine   76  et  la  s t ruc tu re   61,  par  l ' i n t e r -  

médiaire  i c i   d'une  plaque  de  f i x a t i o n   85,  por tent   de  part  et  d ' au t re   du 

c o n t r e - c y l i n d r e ,   deux  supports  86,  87  pour  des  i n t e r r u p t e u r s   de  p o s i -  
t ion  88,  89.  

Le  d i s p o s i t i f   fonct ionne  de  la  manière  su ivante .   Une  bob ine  
de  papier  disposée  sur  le  roule  a r r ive   au  poste  de  marquage  et  de  pose 
des  bouchons.  Les  parcours   g ros s i e r s   du  poignet  du  robot  étant  program- 
més  de  façon  connue,  le  système  de  pose  des  bouchons  va  s a i s i r   un  bou-  

chon.  C e l u i - c i   se  présente   en  f a i t   sous  la  forme  d'une  couronne,  l a  
surface  externe  é tant   munie  d'un  chanfrein .   Pour  la  préhension  du  bou-  

chon,  le  nez  de  p r i se   de  bouchon  se  place  dans  l ' o u v e r t u r e   cent ra le   du 

bouchon.  A  ce  moment  de  l ' a i r   est  i n t rodu i t   dans  les  conduits  i n t e r n e s  
68  afin  de  gonf ler   la  membrane  qui  s ' app l ique   a lors   sur  la  face  i n t é -  
r ieure   de  l ' o u v e r t u r e   cen t ra le   du  bouchon. Le  poignet  du  robot  se  d é -  

place  a lo r s   pour  se  présenter   face  à  la  tranche  de  la  bob ine .  

L ' i n t e r r u p t e u r   de  pos i t i on   88  détecte  deux  points  du  mandrin  creux  de 



la  bobine  ce  qui  détermine  le  centre  de  c e l l e  c i .   Le  poignet  du  robo t  

pivote  a lors   pour  présenter   le  bouchon  face  au  mandr in .  
La  tige  73  est  a lors   act ionnée  par  une  entrée  d 'a i r   sous 

pression  par  l ' o r i f i c e   102,  ce t te   entrée  d ' a i r   étant   commandée  par  une 
é lec t rovanne.   Le  bouchon,  guidé  par  le  chanfrein   q u ' i l   présente  sur  sa 
surface  externe  est  a lors   enfoncé  dans  le  mandrin,  poussé  par  la  f ace  

i n f é r i e u r e   89  de  l ' é c rou   66.  En  même  temps,  la  membrane  é las t ique   67 

est  dégonflée  par  l ' o u v e r t u r e   de  l ' é l e c t r o v a n n e   r e l i é e   au  tuyau 
d ' a l i m e n t a t i o n   d ' a i r .   L ' é l ec t rovanne   commandant  l ' a r r i v é e   d ' a i r   sur  la  

tê te   de  la  t ige  73  est  également  ouverte  et  la  t ige  73  revient   en  a r -  
r i è re   sous  la  poussée  du  r e s s o r t   80.  En  mettant   à  nouveau  l ' é l e c t r o v a n -  

ne  en  ac t ion   on  i n t r o d u i t   à  nouveau  de  l ' a i r   dans  le  but  d ' a s s u r e r  

l ' enfoncement   du  bouchon  par  un  ou  éventuel lement   p lus i eu r s   coups  f r a p -  

pés.  La  r é a c t i o n   au  choc  de  ces  coups  est  absorbée  par  le  r e ssor t   77 

placé  entre   le  cy l indre   74  e t   l e  c o n t r e - c y l i n d r e   75.  Le  bouchon  posé ,  
le  poignet  du  robot  se  dégage  et  pivote  af in   de  p résen te r   la  tête  de 

marquage  face  à  la  tranche  de  la  bob ine , l e s   buses  de  marquage  a l i g n é e s  

étant  o r i en tées   selon  un  axe  r a d i a l   de  la  bobine.  La  tê te   est  app l iquée  

contre  la  t ranche  et  e l l e   est  guidée  notamment  par  les  b i l l e s   58  qui  l a  

maintiennent  à  la  d i s tance   de  marquage  dés i r ée .   Le  poignet  du  robot  e s t  

alors  animé  pour  que  la  tê te   de  marquage  décr ive  un  arc  de  cercle  a u -  
tour  du  centre   de  la  bobine  déterminé  au  p r é a l a b l e   par  le  contacteur  88 

avant  la  pose  du  bouchon  comme  indiqué  précédemment.  Au  cours  du  d é p l a -  

cement  de  la  tê te   de  marquage,  les  buses  sont  a l imentées   en  encre  de 

façon  séquencée,  programmée,  a f in   de  dé f i n i r   des  c a r ac t è r e s   d ' i m p r e s -  

s ion,   un  ca rac tè re   étant   déf in i   par  exemple  par  l ' a c t i o n   de  7  ou  de  14 

buses  vo i s ines .   Au  cours  du  déplacement  de  la  t ê t e ,   c e l l e - c i   maintenue 
à  d i s tance   fixe  de  la  tranche  de  la  bobine  grâce  notamment  au  d i s p o s i -  
t i f   de  guidage  comprenant  les  b i l l e s   58  et  au  système  amort isseur   sur  

lequel  e l l e   est  montée.  

Lorsque  le  marquage  de  la  tranche  est  terminé,   le  poignet  du 

robot  dégage  la  t ê te   de  marquage  et  l ' e n t r a î n e   au  bord  de  la  bobine.  

L ' i n t e r r u p t e u r   de  pos i t i on   88  repère  le  roule   et  le  poignet  place  l a  

tê te   de  marquage  au  dessus  de  c e l u i - c i .   Le  vér in   60  commandant  la  s o r -  

t ie  des  r o u l e t t e s   59  est  act ionné  et  la  t ê te   de  marquage  est  placée  en 

pos i t ion   co r rec te ,   les  r o u l e t t e s   prenant  appui  sur  la  tranche  de  la  bo- 

bine  a lors   que  les  b i l l e s   58  sont  en  appui  sur  le  roule .   Le  marquage  du 

roule  s ' e f f e c t u e   a lors   comme  pour  le  marquage  de  la  t ranche,   les  buses 

étant  a l imentées   de  façon  séquencée  et  programmée,  par  de  l ' enc re .   Au 



cours  du  déplacement  de  la  tête  de  marquage,  le  système  amor t i s seur  

compense  les  écar t s   entre  le  parcours  programmé  de  poignets  de  rebot  et 
la  t r a j e c t o i r e   dés i rée   et  exacte  fournie  par  le  système  de  guidage  à 

r o u l e t t e s   et  à  b i l l e s .  

Le  d i s p o s i t i f   étant  équipé  de  deux  dé t ec t eu r s   on  peut  oeuvrer 
de  la  même  façon  sur  une  deuxième  bobine  placée  face  à  la  p remiè re .  



1.  D i s p o s i t i f   automatique  pour  t r a i t e r   un  produit   c a r a c t é r i s e  

en  ce  qu ' i l   comprend  un  robot  i n d u s t r i e l   à  déplacements  angula i res   a n i -  

mant  au  bout  de  son  poignet  suivant  un  parcours  g ross ie r   programmé  au 
moins  un  système  oeuvrant ,   un  d i s p o s i t i f   de  guidage  qui  fourn i t   le  p a r -  
cours  exact  dés i ré   pour  le  système  oeuv ran t  ,   un  système  amor t i s s eu r  

disposé  entre  le  poignet  du  robot  i n d u s t r i e l   et  le  système  oeuvrant,  ce 

système  amor t i s seur   compensant  les  écar ts   de  parcours  entre   le  parcours  
programmé  et  le  parcours  exact  d é s i r é .  

2.  D i s p o s i t i f   automatique  selon  la  r evend i ca t i on   1,  c a r a c t é -  

r isé   en  ce  que  le  d i s p o s i t i f   de  guidage  comprend  ùn  palpeur  qui  prend 

appui  sur  au  moins  une  surface  du  produit   à  t r a i t e r .  
3.  D i s p o s i t i f   automatique  selon  la  r e v e n d i c a t i o n   2,  c a r a c t é -  

r i sé   en  ce  que  le  palpeur  prend  appui  sur  la  surface  à  t r a i t e r .  
4.  D i s p o s i t i f   automatique  selon  une  des  r evend i ca t i ons   1  à  3 ,  

c a r a c t é r i s é   en  ce  que  le  système  oeuvrant  est  un  système  d ' i m p r e s s i o n .  
5.  D i s p o s i t i f   automatique  selon  la  r e v e n d i c a t i o n   4,  c a r a c t é -  

r isé   en  ce  que  le  système  d ' impress ion  est  un  système  de  marquage  par  
jets   d ' e n c r e .  

6.  D i s p o s i t i f   automatique  selon  une  des  r e v e n d i c a t i o n s   4  o u  

5,  c a r a c t é r i s é   en  ce  qu ' i l   s ' app l ique   au  marquage  d'un  volume  en touré  

d'une  surface  s u s c e p t i b l e   d ' ê t r e   imprimée,  notamment  des  bobines  de  p a -  
p i e r .  

7.  D i s p o s i t i f   automatique  selon  la  r e v e n d i c a t i o n   6,  c a r a c t é -  

r i sé   en  ce  que  le  d i s p o s i t i f   de  guidage  prend  notamment  comme  r é f é r e n c e  

la  tranche  de  la  bobine  de  papier  en  cas  de  marquage  sur  le  r o u l e .  

8.  D i s p o s i t i f   automatique  selon  une  des  r evend ica t i ons   6  ou 

7,  c a r a c t é r i s é   en  ce  qu ' i l   comprend  un  i n t e r r u p t e u r   de  pos i t i on   r e p é -  

rant  le  centre   de  la  bobine  pour  un  marquage  en  arc  de  cerc le   c en t r é  

sur  ce  c e n t r e .  
9.  D i s p o s i t i f   automatique  selon  une  des  r e v e n d i c a t i o n s   6  à  8, 

c a r a c t é r i s é   en  ce  que  le  système  de  guidage  comprend  des  b i l l e s   s e rvan t  

de  point  de  touche  sur  la  surface  à  marquer  et  des  r o u l e t t e s   qui  en  cas 
de  marquage  sur  le  roule  prennent  appui  sur  la  t r a n c h e .  

10.  D i s p o s i t i f   automatique  selon  une  des  r evend ica t ions   1  à 

9,  c a r a c t é r i s é   en  ce  que  le  système  amort isseur   procure  deux  d é b a t t e -  

ments  l i n é a i r e s   pe rpend i cu l a i r e s   entre  eux  et  deux  débattements  c i r c u -  

l a i r e s   au  système  à  oeuv re r .  
11.  D i s p o s i t i f   automatique  selon  une  des  r evend ica t ions   4  à 



10,  c a r a c t é r i s é   en  ce  qu ' i l   comprend  un  autre  système  œuvrant  accoc ié  

au  p remie r .  
12.  D i spos i t i f   automatique  selon  une  des  revendica t ions   4  à 

11,  c a r a c t é r i s é   en  ce  qu ' i l   comprend  un  système  de  pose  de  bouchons  a s -  
socié  au  système  oeuvrant  et  qui  u t i l i s e   des  repères  identiques  pour 
son  p o s i t i o n n e m e n t .  

13.  D i s p o s i t i f   automatique  selon  la  r evend ica t ion   12,  c a r a c -  
t é r i s é   en  ce  que  le  système  de  pose  de  bouchon  comprend  un  ensemble 

amor t i ssant   la  r é ac t i on   d'un  coup  f r a p p é .  
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